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Abstract We describe the expansion of images with spherical functions, an orthonormal basis on SO(3), and
show reconstruction, interpolation of images and discuss on pose estimation.
1自由度回転する物体の画像系列 fxµ1 ;xµ2 ; : : : ;xµng, (µi 2 [0; 2¼);xi 2 RN )は、一周するとまた元に戻る。つまりxµ = xµ+2n¼,
(n 2 Z)である。これは、画像の j 番目の画素 fxµ1;j ; xµ2;j ; : : : ; xµn;jg についても同様であるので、各画素は周期 2¼ の周期関数
である、といえる。したがって、各画素について（離散）フーリエ変換を施すことができる。これを利用して、我々は画像列の補
間や、画像の姿勢推定手法を提案した [1]。




n次元球面 Sn 上の C1 級連続な正規直交関数系 Y`1;:::;`n は、球関数と呼ばれる。n = 1の球関数は複素フーリエ基底、n = 2
の球関数は球面調和関数として知られている。`1 2 2Z; `2; `3 2 Z, `1 >= `2 >= j`3jに対して、SO(3)上の球関数 Y`1;`2;`3 は、以下
で与えられる。









¡`3µ3i; 0 <= µ1 <=
¼
2
; 0 <= µ2 <= ¼; 0 <= µ3 < 2¼
ここで C1;`2`1 は Gegenbauer陪関数、P
`2
`1
は Legendre陪関数、b`1;`2;`3 は係数である。この球関数は、3£ 3回転行列 R 2 SO(3)
を引数にとる関数 f : SO(3) ! Rを以下のように展開する。
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